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論 文 内 容 の 要 旨
この論文は, 交通感応形の交通制御システムと交通制御に関連のある機器の論理回路鍋の設計自動化の
研究をまとめたもので, 2部からなっている｡
第 1 部は交通制御システムと題し, 交通制御システム開発の歴史と現状, 交通制御の戦略的方法および
戦術的方法, 交差点, 幹線道路 ･道路網に対する交通制御システムの開発について述べたもので, 6章よ
りなっている｡
第 1 章は緒言で, 交通感応形の交通制御システムの歴史と現状について述べている｡
第2章は交通制御の戦略的および戦術的方法について述べたもので, 交通制御の制御パラメータを定義







システムとしては, 専門家による常時監視を可能とし, 機器の保守効率, 信頼性向上の観点から遠方監












している｡ 論理回路綱の設計検査, 設計誤りと故障診断のためのプログラム言語, 論理パッケージのプリ
ント配線設計の自動化を内容とし, 5章よりなっている｡





































遅れ時間最小, 交差点容量最大利用, 待行列不干渉, 渋滞解消モードなどの制御モ- ドを受けつけられる
ようなシステムに構成した｡





ックル- プを扱い, レーシングや- ザードをも検出できるようにしている｡ この言語は技術者のみならず
プログラミングの知識の少ない人にも使用できるよう配慮されている0
プリント基板の配線設計では, 発見的方法と迷路的方法の2つの特徴を勘案したHELPと称するプログ
ラミング言語を開発し, その効能を数値で確かめた｡ これを用いると, 交通制御機器のプリント配線を23
cmx20cmの2層基板上で275の配線を行なうのに10分程度であるが, 人手によると約20時間を要したと
う｡
以上を要するに, この論文は交通制御システムおよび関連機器の設計自動化の実験的, 理論的研究を行
ったもので, 学術上, 工業上寄与するところが少なくない｡
よって, 本論文は工学博士の学位論文として価値あるものと認める｡
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